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(54) Folgesteuerung fur ein selbstfahrendes Fahrzeug 

(57) Die UJtraschall-Folgesteuerung bewirkt, da6 
ein selbstfahrendes Fahrzeug einem vorausgehenden 
Schrittmacher selbsttatig mit vorgegebenem Abstand 
folgt. Hierzu ist eine Steuereinheit (13) des Fahrzeugs 
(10) mit zwei Ultraschalleinheiten (F1.F2) ausgestattet. 
die jeweils eine Sende- und Empfangsvorrichtung fur 
Ultraschallsignale aufweisen. Der vorausgehende 
Schrittmacher tr§gt eine zweite Steuereinheit (14) mit 
einem auf die Signale der Ultraschalleinheiten (F1.F2) 
antwortenden Transponder (S). Bei Empfang eines 
Ultraschallsignals gibt der Transponder (S) ein Antwort- 
signal aus, das von der betreffenden Ultraschalleinheit 
empfangen wird. Aus den von den Ultraschalleinheiten 
(F1.F2) empfangenen Signalen wird in der ersten Steu- 
ereinheit (13) der Abstand des Fahrzeugs vom Schritt- 
macher und der Folgewinkel (a) bestimmt und es 
werden Fahr- und Lenksignale derart erzeugt, da 8 das 
Fahrzeug dem Schrittmacher mit einem vorbestimmten 
Abstand folgt. 
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A robot localization system is provided. The robot localization includes a robot (310), which 
moves within a predetermined space and performs predetermined tasks, and a docking 
station (300) corresponding to a home position of the robot (310). The docking station (300) 
includes a first transmitting unit (301), which transmits a sound wave to detect a position of 
the robot; and a second transmitting unit (302), which transmits a synchronizing signal right 
when the sound wave is transmitted. The robot includes a first receiving unit (311), which 
comprises at least two sound sensors receiving the sound wave incident onto the robot; a 
second receiving unit (312), which receives the synchronizing signal incident onto the 
robot; a distance calculation unit (314), which calculates a distance between the first 
transmitting unit and the first receiving unit using a difference between an instant of time 
when the synchronizing signal is received and an instant of time when the sound wave is 
received; and an incident angle calculation unit (313), which calculates an incident angle of 
the sound wave onto the robot (310) using a difference between receiving times of the 
sound wave in the at least two sound sensors comprised in the first receiving unit. 
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